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PROJET З 


Introduction du projet: 


Nous allons présenter un projet de barrière automatique qui sert a 
controler un parking pour ne pas dépasser sa capacité de stationnement. 
Les voies d'entrée et de sortie sont placés a deux endroits distincts. 
L'entrée est conditionnée par l'existance d'une place disponible(feu 
vert:acces autorisé.feu rouge:acces interdit) 

Le parking est équipé par un systeme de détection des véhicules entrants 
et sortants et d'un afficheur positionné à l'entrée de parking qui affiche le 
nombre de places disponibles. 


Оп а besoin de: 


-ouvrir et fermer l'accès du parking automatique. 
-conditionner l'accès du parking par l'existance d'une place 
disponible. 

-prévoir la possibilité de controler manuellement l'ouverture 


et la fermeture de la barriere a travers un bouton poussoir. 


Solution:installer a l'entrée de parking une barrière qui 
s'ouvre et se ferme à travers d'une commande manuelle ou 
automatique. 


Il. Formalisation du besoin 
Bero béte à corne 


les. conducteurs 


La voiture «i 


de parking 


Organiser l'entrée de parking 


Dans quel but? 


adapter à l'accès 
Du parking 


Ii. Élaboration du cahier des charges 
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4)Chaine d'information et Chaine d'énergie: 


Consignes à propaux du système 


Informations pour 


l'utilisateur 
Capteurs E1 et E2 — | — ae g 
р Arduino Fils électriques 
ultrasons 
ordres 
p Contacteur du = Servomoteurs => 
| servomoteur КМ1 et ME1 et ME2 ; ' 
Alimentation Poulies et courroies 


KM2 Temporisateur T 
Temporisateur T 


Fils conducteurs Arduino Capteurs Alimentations Distribuer Energie 


Grafecet de point de vue de système : 


Attendre 
Presence d'un véhicule 
Lever la barrière 
Barrière levée 


Attendre le passage du véhicule 


10 seconds écoulées 


Abaisser la barrière 


mets THe 


Barrière abaissée 


GRAFFCET de point de vue operative: 


GRAFFCET de point de vue commande: 


6)dessin d’ensemble: 


—— — — ä — 
150mm | 


SORE 


NB:ce sont les tailles réelles du barrière automatique. 


TE 
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7)l’architecture du système: 


== *= => 


С 5 - w- m = та м 
< Détecter pem. ` DBA ` 
~ - 4 
capteur Unité de ==} Interfaçage + 
traitement Actionneur 


| \ 
Convertir 7 
~ — 


"= = = = 


Interface H/M 
” rire ` 
\ Communiquer 
~ 


=” 


8)l'organiaramme du fonctionement: 
Debut 


Capteur Capteur 
El Е2 


опело} | ry ten 


omaue de | 


nenter le servo-moteus 


moteur de la broche angle 


La carte Arduino пе supporte pas la langage des blocks, c’est 
pourquoi on doit convertir le code ci-dessus en la langage C. Cette 
transformation est appelée téléversement: 


Programme textuel 


// Boucle sans fin (répéter! 


f fat 

(((digitalRead (3)) == (1))) //ötät logique haut de la broche 3 
| 

servo 2. write (90) з // orienter le nervo 2 à 90° 
delay (10) / attendre 10s 
} 
Eise // sinor 
( 
эегуо_2. write (0) ; // orienter le servo 2 а 0° 
і 
it 
(idigitalRead (5)] == (1))) 
і 
servo_4. write (90); 
.deiay (10); 
Ш 
Else 
l 


servo 4. write (0): 
j 
_ісор 
17 
void delay (float seconds) | 
long endTime = millis () + seconds * 1000; 
while (millis () < endTime) loop O: 


) 
void loop () | 


Puisque nous n’avons pas un scanner 
de code-a-bar, nous allons utilisé un QR code: 


